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ABSTRAK 
 
 
Saat ini banyak pengerdara sepeda motor maupun pengendara roda 4 (mobil) 
yang menerobos lampu lalu lintas (trafic light) dan melanggar rambu lalu lintas 
karna itu dapat membahayakan pada pengemudi kendaraan.kurangnya kesadaran 
diri untuk keselamatan saat berada dipertlintasan kereta api yang berpalang 
,maka timbulah ide untuk merancangan sistem pengamanan lalu lintas yang 
diharapkan bisa mengatasi tidak dislipinnya pengemudi kendaraan  
 
 
Kata kunci: LCD,arduino,motor servo,lampu led,switch limit 
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BAB I 
PENDAHULUAN 
 
1.1.   Latar Belakang 
Kereta api merupakan moda angkutan massal yang memiliki banyak 
kelebihan dari moda angkutan lain terutama sebagai solusi dari masalah 
kemacetan yang terjadi di tanah air. Kenyamanan dalam perjalanan yang bebas 
macet membuat banyak masyarakat menggunakan moda transportasi ini sebagai 
alat transportasi mereka. Tingginya minat masyarakat pada kereta api ditanggapi 
positif oleh pemerintah karena sesuai dengan semangat pemerintah untuk 
mengadakan moda transportasi massal yang dapat mengurangi kemacetan, hemat 
energi dan lebih ramah lingkungan sehingga pembangunan dan perbaikan 
prasarana serta sarana kereta api semakin ditingkatkan pula. Semakin 
meningkatnya jumlah sarana kereta api membuat lalu lintas perjalanan kereta api 
juga menjadi semakin padat sementara peningkatan jumlah jalur cenderung tetap 
sehingga sering membuat kereta api harus saling menunggu giliran memakai jalur 
sesuai dengan perintah yang diberikan petugas pengatur perjalanan kereta api dari 
stasiun karena beberapa kereta api itu akan melewati jalur yang sama.  
Dengan prosedur perjalanan seperti ini seharusnya keamanan perjalanan 
kereta api dapat dijaga sebab selama petugas pengatur perjalanan kereta api 
distasiun mampu memonitor keberadaan kereta api dan dapat mengaturnya 
dengan memberi arahan yang jelas melalui sistem persinyalan yang ada serta 
masinis yang berada diatas kereta api tetap konsentrasi dalam melihat sinyal yang 
diberikan ketika menjalankan kereta api maka semua perjalanan kereta api akan 
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aman. Namun beberapa tahun belakangan ini ada terjadi tabrakan antar kereta api 
distasiun yang menimbulkan banyak korban jiwa. Hal ini membuktikan bahwa 
untuk menjaga keamanan perjalanan kereta api tidaklah cukup hanya dengan 
kemampuan manusia saja, namun juga perlu didukung oleh teknologi. Pada saat 
ini teknologi yang banyak dipakai oleh negara-negara maju dalam memonitor 
perjalanan kereta api mereka adalah GPS. 
 Dengan menggunakan GPS posisi dan kecepatan kereta api dapat dipantau 
oleh petugas sehingga petugas dapat lebih menjaga keselamatan perjalanan kereta 
api. GPS (Global Positioning System) adalah sistem satelit navigasi dan 
penentuan posisi yang dimiliki dan dikelola oleh Amerika Serikat.Sistem ini 
didesain untuk memberikan posisi dan kecepatan tiga-dimensi serta informasi 
mengenai waktu, secara kontinyu di seluruh dunia tanpa bergantung waktu dan 
cuaca, bagi banyak orang secara simultan.Saat ini GPS sudah banyak digunakan 
orang di seluruh dunia dalam berbagai bidang aplikasi yang menuntut informasi 
tentang posisi, kecepatan, percepatan ataupun waktu yang teliti.GPS dapat 
memberikan informasi posisi dengan ketelitian bervariasi dari beberapa millimeter 
(orde nol) sampai dengan puluhan meter. Di Indonesia sendiri penggunaan GPS 
sudah dimulai sejak beberapa tahun yang lalu dan terus berkembang sampai saat 
ini baik dalam volume maupun jenis aplikasinya.(Yudi Yuliyunus M.) 
Perlintasan kereta api yang ada di Indonesia masih banyak yang belum 
memiliki fasilitas yang memadai contohnya alat pemantau keamanan perlintasan 
kereta api sehingga petugas pos yang bekerja mengalami kesulitan dalam 
memantau keamanan di area perlintasan kereta api. Selain itu, sistem membuka 
dan menutup pintu perlintasan masih dilakukan secara manual.Hal ini membuat 
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sistem keamanan di perlintasan menjadi kurang efisien. Untuk meningkatkan 
keamanan dan memudahkan petugas dalam mengawasi area pintu perlintasan, 
dibutuhkan alat bantu yang dapat memantau perlintasan kereta api menggunakan 
CCTV yang terkoneksi dengan handphone petugas, agar petugas dapat memantau 
perlintasan kereta api walaupun sedang tidak berada di tempat. Selain itu, dibuat 
juga palang pintu perlintasan yang dapat membuka dan menutup secara otomatis 
untuk mengurangi kemungkinan terjadinya kegagalan operator dalam membuka 
dan menutup pintu perlintasan. Oleh karena itu dibuatlah alat pemantau keamanan 
perlintasan kereta api yang akan memantau ketika kereta api datang. kemacetan 
dan kecelakaan untuk diterapkan dijalan raya. Berdasarkan uraian diatas maka 
peneliti akan merancang “Sistem Pengamanan Perlintasan Kereta Api 
Terhadap Jalur Lalu Lintas Jalan Raya”. 
1.2. Rumusan Masalah 
Adapun rumusan masalah yang dibahas dalam skripsi ini adalah : 
1. Bagaimanakah merancang alat pengamanan perlintasan kereta api terhadap 
jalur lalu lintas jalan raya? 
2. Bagaimanakah pemrograman  lampu lalu lintas dan yang diproses oleh 
Arduino uno R3, yang akan diteruskan ke operator? 
3. Bagaimanakah menerapkan alat pengamanan lalu lintas dari kemacatan 
saat kereta api melintas? 
1.3.Tujuan Penelitian 
 Berdasarkan rumusan masalah di atas maka tujuan skripsi ini adalah : 
1. Merancang  alat pengamanan perlintasan kereta api terhadap jalur lalu 
lintas jalan raya. 
 
3 
 
 
 
 
2. Menganalisis kerja sensor proxsimity yang diproses oleh arduino uno 
sebagai pendeteksi kerata api melintas. 
3. Mengintegrasikan antara arduino uno, sensor proxsimity, motor servo dan 
LCD sebagai alat pemberitahuan saat kereta api melintas. 
1.4. Batasan Masalah 
Dalam penelitian ini permasalahan yang dibahas dibatasi pada: 
1. Perancangan alat pengamanan perlintasan kereta api terhadap jalur lalu 
lintas jalan raya sebagai pengolahan data input dan output sistem. 
2. Menggunakan sensor proxsimity yang dipasang pada bawah rel kereta api . 
3. Sistem penggerak untuk menurunkan palang kereta api  menggunakan 
motor servo. 
4. Menggunakan LCD 16x2 untuk menampilkan informasi angka dan huruf. 
1.5. Manfaat Penelitian 
Adapun manfaat yang diambil dalam penulisan skripsi ini adalah : 
1.5.1. Manfaat Bagi Mahasiswa  
1. Dapat merancang alat pengamanan perlintasan kereta api terhadap jalur 
lalu lintas jalan raya. 
2. Dapat mengaplikasikanarduino uno, switch limit, motor servo dan LCD 
untuk mendeteksi kereta api saat melintas. 
1.5.2. Manfaat Bagi Masyarakat 
1. Alat serta sistem yang telah dibuat dapat diaplikasikan dalam kehidupan 
sehari-hari dan dapat mengurangi angka kemacetan dan kecelakaan . 
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2. Dengan penelitian ini diharapkan dapat membantu memecahkan masalah 
sistem keamanan palang  yang ada pada setiap persimpangan yang belum 
optimal. 
1.6.   Metodologi Penulisan 
Metode penelitian terdiri atas : 
1. Studi Literatur 
Studi pustaka ini dilakukan untuk menambah pengetahuan penulis dan 
untuk mencari referensi bahan dengan membaca literatur maupun bahan-
bahan teori baik berupa buku, data dari internet (referensi yang 
menyangkut tentang simulasi lalu lintas dan palang pintu otomatis). 
2. Perancangan Sistem 
Membuat alat Pengamanan perlintasan kereta api terhadap jalur lalu 
lintas jalan raya. 
3. Pengujian dan analisis 
Pengujian merupakan untuk memperoleh data dari beberapa bagian 
perangkat keras dan perangkat lunak sehingga dapat diketahui apakah 
sudah dapat bekerja sesuai dengan yang diinginkan.Selain itu pengujian 
juga digunakan untuk mendapatkan hasil dan kemampuan kerja dari 
sistem. 
1.7. Sistematika Penulisan 
Skripsi ini tersusun atas beberapa bab pembahasan. Sistematika penulisan 
tersebut adalah sebagai berikut : 
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BAB I  : PENDAHULUAN 
 Pada bab ini menguraikan scara singkat latar belakang, rumusan 
masalah, tujuan, batasan masalah dan metodologi penelitian. 
BAB II  :   TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini berisi pembahasan secara garis besar tentang Arduino 
Uno R3, sensor proxsimity, motor servo,dan lampu LED. 
BAB III  : METODOLOGI  
  Pada bab ini akan menerangkan tentang lokasi penelitian, diagram 
alir/flowchart, diagram ladder serta jadwal kegiatan dan hal-hal lain 
yang berhubungan dengan proses perancangan. 
BAB IV : ANALISIS DAN PENGUJIAN 
  Pada bab ini berisi hasil pemograman dan pengujian perangkat keras 
(hardware). 
BAB V  : PENUTUP 
  Pada bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran dari penulisan 
skripsi. 
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BAB II 
TINJAUAN PUSTAKA 
 
2.1,  Tinjauan Pustaka Relevan 
Sering terjadinya kemacatan serta kecelakaan di persimpangan perlintasan 
kereta api di jl.prof HM.yamin sh,disebabkankarena padatnya volume kendaraan 
yang melintas dijalan tersebut.serta frekuensi kereta apiyang melintas juga cukup 
sering,mengakibatkan kepadatan kendaraan akan semakin bertambah di jam-jam 
sibuk seperti pagi hari dan jam pulangkerja sore hari.kemacatan tentu tidak 
terhindarkan lagi,serta perilaku pengendara yang tidak tertib berlalu lintas 
semakin memperparah kemacatan di wilayah tersebut.tidak jarang terjadi 
kemacatan akibat mereka terjebak di perlintasan kereta api.    
 Di samping itu pengaturan traffic light belum terasa optimal,traffic light 
yang ada di perlintasan kereta saat ini tidak situasional.karena apabila pengaturan 
traffic light sudah situasional maka kemacatan yang terjadi bisa 
diminimasilir.hampir semua perlintasan kereta api fungsi traffic light belum 
terintegrasi dengan kedatangan kereta api.contoh adalah ketika traffic light dijalur 
satu yang memotong jalur 2 berwarna hijau,sementara dijalur 2 traffic light 
berwarna marah.di saat bersamaan peringatan dini keberadaan kereta api 
berbunyi,otomatis palang pintu akan diturunkan dan praktis kendaraan dari jalur 1 
akan berhenti selama kereta api melintas padahal lampu masih hijau. 
setelah kereta api lewat traffic light berubah menjadi merah.bayangkan 
apabila frekuensi kereta yang lewat tinggi,maka kemacatan akan semakin parah 
pada jalur 1 karena durasi traffi light hijaunya akan berkurang setiap kereta api 
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melintas.sementara pada jalur 2 meskipun traffi light merah,kendaraan masih bisa 
melintas,apabila disaat yang bersamaan kereta juga melintas.meski pun hal itu 
melanggar aturan,hal ini tentu tidak akan terjadi apabila kita bisa mengoptimalkan 
system penteksi kedatangan atau  keberadaan kereta pada lintasan tersebut,skripri 
ini saya angkat dari jurnal.(Ali Murtadlo, 2009), (Anonim, 2009), (Maulanan 
Sijabat, 2010). 
2.2 Motor Servo  
Motor servo adalah sebuah perangkat atau aktuator putar (motor) yang 
dirancang dengan sistem kontrol umpan balik loop tertutup (servo), sehingga 
dapat di set-up atau di atur untuk menentukan dan memastikan posisi sudut dari 
poros output motor. motor servo merupakan perangkat yang terdiri dari motor 
DC, serangkaian gear, rangkaian kontrol dan potensiometer. Serangkaian gear 
yang melekat pada poros motor DC akan memperlambat putaran poros dan 
meningkatkan torsi motor servo, sedangkan potensiometer dengan perubahan 
resistansinya saat motor berputar berfungsi sebagai penentu batas posisi putaran 
poros motor servo. Penggunaan sistem kontrol loop tertutup pada motor servo 
berguna untuk mengontrol gerakan dan posisi akhir dari poros motor servo. 
Penjelasan sederhananya begini, posisi poros output akan di sensor untuk 
mengetahui posisi poros sudah tepat seperti yang di inginkan atau belum, dan jika 
belum, maka kontrol input akan mengirim sinyal kendali untuk membuat posisi 
poros tersebut tepat pada posisi yang diinginkan. Untuk lebih jelasnya mengenai 
sistem kontrol loop tertutup, perhatikan contoh sederhana beberapa aplikasi lain 
dari sistem kontrol loop tertutup, seperti penyetelan suhu pada AC, kulkas, setrika 
dan lain sebagainya. Motor servo biasa digunakan dalam aplikasi-aplikasi di 
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industri, selain itu juga digunakan dalam berbagai aplikasi lain seperti pada mobil 
mainan radio kontrol, robot, pesawat, dan lain sebagainya.da dua jenis motor 
servo, yaitu motor servo AC dan DC. Motor servo AC lebih dapat menangani arus 
yang tinggi atau beban berat, sehingga sering diaplikasikan pada mesin-mesin 
industri. Sedangkan motor servo DC biasanya lebih cocok untuk digunakan pada 
aplikasi-aplikasi yang lebih kecil. Dan bila dibedakan menurut rotasinya, 
umumnya terdapat dua jenis motor servo yang dan terdapat di pasaran, yaitu 
motor servo rotation 180⁰ dan servo rotation continuous. 
1. Motor servo standard (servo rotation 180⁰) adalah jenis yang paling umum dari 
motor servo, dimana putaran  poros outputnya terbatas hanya 90⁰ kearah kanan 
dan 90⁰ kearah kiri. Dengan kata lain total putarannya hanya setengah lingkaran 
atau 180⁰.2. Motor servo rotation continuous merupakan jenis motor servo yang 
sebenarnya sama dengan jenis servo standard, hanya saja perputaran porosnya 
tanpa batasan atau dengan kata lain dapat berputar terus, baik ke arah kanan 
maupun kiri. 
Prinsip kerja motor servoMotor servo dikendalikan dengan memberikan 
sinyal modulasi lebar pulsa (Pulse Wide Modulation / PWM) melalui kabel 
kontrol. Lebar pulsa sinyal kontrol yang diberikan akan menentukan posisi sudut 
putaran dari poros motor servo. Sebagai contoh, lebar pulsa dengan waktu 1,5 ms 
(mili detik) akan memutar poros motor servo ke posisi sudut 90⁰. Bila pulsa lebih 
pendek dari 1,5 ms maka akan berputar ke arah posisi 0⁰ atau ke kiri (berlawanan 
dengan arah jarum jam), sedangkan bila pulsa yang diberikan lebih lama dari 1,5 
ms maka poros motor servo akan berputar ke arah posisi 180⁰ atau ke kanan 
(searah jarum jam). Lebih jelasnya perhatikan gambar dibawah ini. 
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Ketika lebar pulsa kendali telah diberikan, maka poros motor servo akan 
bergerak atau berputar ke posisi yang telah diperintahkan, dan berhenti pada 
posisi tersebut dan akan tetap bertahan pada posisi tersebut. Jika ada kekuatan 
eksternal yang mencoba memutar atau mengubah posisi tersebut, maka motor 
servo akan mencoba menahan atau melawan dengan besarnya kekuatan torsi yang 
dimilikinya (rating torsi servo). Namun motor servo tidak akan mempertahankan 
posisinya untuk selamanya, sinyal lebar pulsa kendali harus diulang setiap 20 ms 
(mili detik) untuk menginstruksikan agar posisi poros motor servo tetap bertahan 
pada posisinya. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 2.1 Gambar Motor Servo 
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2.3  Lampu LED 
 Light Emitting Diode atau sering disingkat dengan LED adalah komponen 
elektronika yang dapat memancarkan  cahaya monokromatik ketika diberikan 
tegangan maju. LED merupakan keluarga Dioda yang terbuat dari bahan 
semikonduktor. Warna-warna Cahaya yang dipancarkan oleh LED tergantung 
pada jenis bahan semikonduktor yang dipergunakannya. LED juga dapat 
memancarkan sinar inframerah yang tidak tampak oleh mata seperti yang sering 
kita jumpai pada Remote Control TV ataupun Remote Control perangkat 
elektronik lainnya.Bentuk LED mirip dengan sebuah bohlam (bola lampu) yang kecil 
dan dapat dipasangkan dengan mudah ke dalam berbagai perangkat 
elektronika.Berbeda dengan Lampu Pijar, LED tidak memerlukan pembakaran 
filamen sehingga tidak menimbulkan panas dalam menghasilkan cahaya.  Oleh 
karena itu, saat ini LED (Light Emitting Diode) yang bentuknya kecil telah banyak 
digunakan sebagai lampu penerang dalam LCD TV yang mengganti lampu tube. 
 
 
Gambar 2.2 Gambar Bentuk LED 
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Cara Kerja LED (Light Emitting Diode) 
 Seperti dikatakan sebelumnya, LED merupakan keluarga dari Dioda yang 
terbuat dari Semikonduktor. Cara kerjanya pun hampir sama dengan Dioda yang 
memiliki dua kutub yaitu kutub Positif (P) dan Kutub Negatif (N). LED hanya 
akan memancarkan cahaya apabila dialiri tegangan maju (bias forward) dari 
Anoda menuju ke Katoda. 
 LED terdiri dari sebuah chip semikonduktor yang di doping sehingga 
menciptakan junction P dan N. Yang dimaksud dengan proses doping dalam 
semikonduktor adalah proses untuk menambahkan ketidakmurnian (impurity) 
pada semikonduktor yang murni sehingga menghasilkan karakteristik kelistrikan 
yang diinginkan. Ketika LED dialiri tegangan maju atau bias forward yaitu dari 
Anoda (P) menuju ke Katoda (K), Kelebihan Elektron pada N-Type material akan 
berpindah ke wilayah yang kelebihan Hole (lubang) yaitu wilayah yang 
bermuatan positif (P-Type material). Saat Elektron berjumpa dengan Hole akan 
melepaskan photon dan memancarkan cahaya monokromatik (satu warna). 
 
 
 
 
 
 
Gambar 2.3 gambar polaritas LED 
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Untuk mengetahui polaritas terminal Anoda (+) dan Katoda (-) pada LED. 
Kita dapat melihatnya secara fisik berdasarkan gambar diatas. Ciri-ciri Terminal 
Anoda pada LED adalah kaki yang lebih panjang dan juga Lead Frame yang lebih 
kecil. Sedangkan ciri-ciri Terminal Katoda adalah Kaki yang lebih pendek dengan 
Lead Frame yang besar serta terletak di sisi yang Flat. 
2.4Sensor Infraret 
Infra red (IR) detektor atau sensor infra merah adalah komponen 
elektronika yang dapat mengidentifikasi cahaya infra merah (infra red, IR). Sensor 
infra merah atau detektor infra merah saat ini ada yang dibuat khusus dalam satu 
modul dan dinamakan sebagai IR Detector Photomodules. IR Detector 
Photomodules merupakan sebuah chip detektor inframerah digital yang di 
dalamnya terdapat fotodiode dan penguat (amplifier). 
 
Gambar 2.4 Sensor Infraret 
Konfigurasi pin infra red (IR) receiver atau penerima infra merah tipe 
TSOP adalah output (Out), Vs (VCC +5 volt DC), dan Ground (GND). Sensor 
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penerima inframerah TSOP ( TEMIC Semiconductors Optoelectronics 
Photomodules ) memiliki fitur-fitur utama yaitu fotodiode dan penguat dalam satu 
chip, keluaran aktif rendah, konsumsi daya rendah, dan mendukung logika TTL 
dan CMOS. Detektor infra merah atau sensor inframerah jenis TSOP (TEMIC 
Semiconductors Optoelectronics Photomodules) adalah penerima inframerah yang 
telah dilengkapi filter frekuensi 30-56 kHz, sehingga penerima langsung 
mengubah frekuensi tersebut menjadi logika 0 dan 1. Jika detektor inframerah 
(TSOP) menerima frekuensi carrier tersebut, maka pin keluarannya akan 
berlogika 0. Sebaliknya, jika tidak menerima frekuensi carrier tersebut, maka 
keluaran detektor inframerah (TSOP) akan berlogika 1. 
2.4.1  SISTEM SENSOR INFRAMERAH 
Sistem sensor infra merah pada dasarnya menggunakan infra merah 
sebagai media untuk komunikasi data antara receiver dan transmitter. Sistem akan 
bekerja jika sinar infra merah yang dipancarkan terhalang oleh suatu benda yang 
mengakibatkan sinar infra merah tersebut tidak dapat terdeteksi oleh penerima. 
Keuntungan atau manfaat dari sistem ini dalam penerapannya antara lain sebagai 
pengendali jarak jauh, alarm keamanan, otomatisasi pada sistem. Pemancar pada 
sistem ini tediri atas sebuah LED infra merah yang dilengkapi dengan rangkaian 
yang mampu membangkitkan data untuk dikirimkan melalui sinar infra merah, 
sedangkan pada bagian penerima biasanya terdapat foto transistor, fotodioda, atau 
inframerah modul yang berfungsi untuk menerima sinar inframerah yang 
dikirimkan oleh pemancar. 
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LED Infra Merah adalah suatu bahan semikonduktor yang memancarkan 
cahaya monokromatik yang tidak koheren ketika diberi tegangan maju. 
Pengembangan LED dimulai dengan alat inframerah dibuat dengan 
galliumarsenide. Cahaya infra merah pada dasarnya adalah radiasi 
elektromagnetik dari panjang gelombang yang lebih panjang dari cahaya tampak, 
tetapi lebih pendek dari radiasi gelombang radio, dengan kata lain inframerah 
merupakan warna dari cahaya tampak dengan gelombang terpanjang, yaitu sekitar 
700 nm sampai 1 mm. 
 
Gambar 2.5 Rangkaian Sederhana Sensor Infraret 
Daftar Komponen : 
1. Resistor : R1 ( 33 K ohm), R2 (1 K ohm ), VR1 (Potensio 100 K ohm) 
2. Kapasitor : C1 ( 100nF ) 
3. Transistor : Q2 ( BC547 ) 
4. Foto transistor : Q1 
5. IC : 40106 (Schimitt trigger), 4026 (Decade counter) 
6. 7-Segment 
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2.4.2PRINSIP KERJA 
Pada rangkaian pemancar hanya pengaturan supaya led infra merah 
menyala dan tidak kekurangan atau kelebihan daya, oleh karena itu gunakan 
resistor 680 ohm. Pada rangkaian penerima foto transistor berfungsi sebagai alat 
sensor yang berguna merasakan adanya perubahan intensitas cahaya infra merah. 
Pada saat cahaya infra merah belum mengenai foto transistor, maka foto transistor 
bersifat sebagai saklar terbuka sehingga transistor berada pada posisi cut off 
(terbuka). Karena kolektor dan emitor terbuka maka sesuai dengan hukum 
pembagi tegangan, tegangan pada kolektor emitor sama dengan tegangan supply 
(berlogika tinggi). Keluaran dari kolektor ini akan membuat rangkaian counter 
menghitung secara tidak teratur dan jika kita tidak meredamnya, bouncing 
keluaran tersebut ke input couinter. Untuk meredam bouncing serta memperjelas 
logika sinyal yang akan kita input ke rangkaian counter, kita gunakan penyulut 
schmitt trigger. Penyulut Schmitt trigger ini sangat berguna bagi anda yang 
berhubungan dengan rangkaian digital, misal penggunaan pada peredaman 
bouncing dari saklar-saklar mekanik pada bagian input rangkaian digital. 
Rangkaian counter yang digunakan disini adalah menggunakan IC 4026 
(Decade Counter) salah satu IC dari keluarga CMOS. IC counter ini akan 
mencacah apabila mendapatkan input clock berubah dari logika rendah ke tinggi. 
IC ini juga langsung bisa hubungkan ke seven segment karena keluarannya 
memang dirancang untuk seven segment. Jadi tidak perlu menggunakan IC 
decoder sebagai pengubah nilai biner menjadi nilai 7-segment. 
Untuk mengatur kepekaan sensor bisa memutar potensio VR1 pada titik kritis, 
atau jika diperlukan bisa mengganti R2 dengan nilai yang lebih sesuai. 
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2.5  Arduino Uno 
Arduino merupakan mikrokontroler yang memang dirancang untuk bisa 
digunakan dengan mudah oleh para teknisi.Dengan demikian, tanpa mengetahui 
bahasa pemograman, Arduino bisa digunakan untuk menghasilkan karya yang 
canggih.Hal ini seperti yang diungkapkan oleh Mike Schmidt. 
 Menurut Massimo Banzi, salah satu pendiri atau pembuat Arduino, 
Arduino merupakan sebuah platform hardware open source yang mempunyai 
input/output (I/O) yang sederhana. 
 Menggunakan Arduino sangatlah membantu dalam membuat suatu 
prototyping ataupun untuk melakukan pembuatan proyek.Arduino memberikan 
I/O yang sudah lengkap dan bisa digunakan dengan mudah. Arduino dapat 
digabungkan dengan modul elektro yang lain sehingga proses perakitan jauh lebih 
efisien.  
Arduino merupakan salah satu pengembang yang banyak 
digunakan.Keistimewaan Arduino adalah hardware yang Open Source.Hal ini 
sangatlah memberi keleluasaan bagi orang untuk bereksprimen secara bebas dan 
gratis. Secara umum, Arduino terdiri atas dua bagian utama, yaitu: 
1. Bagian Hardware 
Berupa papan yang berisi I/O, seperti Gambar 2.6. 
 
Gambar 2.6Board Arduino UNO 
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Arduino memiliki 14 pin input/output yang mana 6 pin dapat digunakan 
sebagai output PWM (Pulse Width Modulation), 6 analog input, crystal osilator 16 
MHz, koneksi USB, jack power, kepala ICSP, dan tombol reset. Arduino mampu 
men-support mikrokontroller; dapat dikoneksikan dengan komputer menggunakan 
kabel USB. 
 
Gambar 2.7.Arduino Uno ATMega 328 Pin Mapping 
Setiap 14 pin digital pada arduino dapat digunakan sebagai input atau output, 
menggunakan fungsi pinMode(), digitalWrite(), dan digitalRead(). Input/output 
dioperasikan pada 5 volt.Setiap pin dapat menghasilkan atau menerima maximum 
40 mA dan memiliki internal pull-up resistor (disconnected oleh default) 20-50K 
Ohm. 
Beberapa pin memiliki fungsi sebagai berikut : 
1. Serial : 0 (RX) dan 1 (TX). Digunakan untuk menerima (RX) dan mengirim 
(TX) TTL data serial. Pin ini terhubung pada pin yang koresponding dari 
USB  ke TTL chip serial. 
2. PWM : 3, 5, 6, 9, 10, dan 11. Mendukung 8-bit output PWM dengan fungsi 
analogWrite(). 
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3. Interupt eksternal : 2 dan 3. Pin ini dapat dikonfigurasikan untuk trigger 
sebuah interap pada low value, rising atau falling edge, atau perubahan nilai. 
4. SPI : 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Pin ini mensuport 
komunikasi SPI, yang mana masih mendukung hardware, yang tidak 
termasuk pada bahasa arduino. 
5. LED : 13. Ini adalah dibuat untuk koneksi LED ke digital pin 13. Ketika pin 
bernilai HIGH, LED hidup, ketika pin LOW, LED mati. 
 
2. Bagian Software 
Berupa Sofware Arduino yang meliputi Integrated Depelopment Enviroment 
(IDE) untuk menulis program.Arduino memerlukan instlasi driver untuk 
menghubungkan dengan komputer.Pada IDE terdapat contoh program dan library 
untuk pengembangan program.IDE software Arduino yang digunakan diberi 
namaSketch, seperti Gambar 2.7. 
 
Gambar 2.8.Software Arduino 
(Sumber: Yuwono Martha Dinata ; 2015 : 4) 
 
 
Contoh Penulisan Code Program pada Arduino Uno. 
int i; 
void setup() { 
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  // put your setup code here, to run once: 
pinMode(13,OUTPUT); 
digitalWrite(13,LOW); 
Serial.begin(9600); 
  i=10; 
} 
void loop() { 
  // put your main code here, to run repeatedly: 
digitalWrite(13,LOW);  delay(500); 
digitalWrite(13,HIGH); delay(500); 
Serial.print("Serial Test "); 
Serial.println(i); 
i--; 
if(i<=0) i=10; 
} 
 
2.6 Mikrokontroler 
2.6.1 Gambaran Mikrokontroler 
Tidak seperti sistem komputer, yang mampu menangani berbagai macam 
program aplikasi (misalnya pengolah kata, pengolah angka dan lain sebagainya), 
Mikrokontroller hanya bisa digunakan untuk satu aplikasi tertentu saja.Perbedaan 
lainnya terletak pada perbandingan RAM dan ROM-nya.Pada sistem komputer 
perbandingan RAM dan ROM-nya besar, artinya program-program pengguna 
disimpan dalam ruang RAM yang relatif besar dan rutin-rutin antarmuka 
perangkat keras disimpan dalam ruang ROM yang kecil.Sedangkan pada 
mikrokontroler, perbandingan ROM dan RAM-nya yang besar artinya program 
kontrol disimpan dalam ROM (bisa Masked ROM atau Flash PEROM) yang 
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ukurannya relatif lebih besar, sedangkan RAM digunakan sebagai tempat 
penyimpanan sementara, termasuk register-register yang digunakan pada 
mikrokontroller yang bersangkutan ATMEGA328. 
2.6.2. Mikrokontroler Arduino Uno ATMega328 
 Arduino Uno adalah salah satu produk berlabel arduino yang sebenarnya 
adalah suatu papan elektronik yang mengandung mikrokontroler ATMega328 
(sebuah keping yang secara fungsional bertindak seperti sebuah komputer).Peranti 
ini dapat dimanfaatkan untuk mewujudkan rangkaian elektronik dari yang 
sederhana hingga yang kompleks. 
 Pengendalian LED hingga pengontrolan robot dapat di implementasikan 
dengan menggunakan papan yang berukuran relatif kecil ini.Arduino uno 
mengandung mikroprosesor (berupa atmel AVR) dan dilengkapi dengan oscillator 
16 MHZ (yang memungkinkan operasi berbasis waktu dilaksanakan dengan 
tepat), dan regulator (pembangkit tegangan) 5 volt. Sejumlah pin tersedia di 
papan. Pin 0 hingga 13 digunakan untuk isyarat digital, yang hanya bernilai 0 atau 
1. Pin A0-A5 digunakan untuk isyarat analog. Arduino Uno dilengkapi dengan 
static random acces memory (SRAM) berukuran 1 KB untuk memegang data, 
flash memory berukuran 32KB, dan erasable programmable read-only memory 
(EEPROM) untuk menyimpan perintah. (Sumber : Abdul Kadir ; 2013 : 16) 
2.6.3. Arsitektur ATMega 328 
Untuk memberikan gambaran mengenai apa saja yang terdapat di dalam 
sebuah mikrokontroler, pada gambar dibawah ini diperlihatkan contoh diagram 
blok sederhana dari mikrokontroler ATmega328 (dipakai pada Arduino Uno) 
seperti Gambar 2.6 blok diagram sederhana dibawah ini. 
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Blok diagram sederhana dibawah ini: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
Gambar 2.9Arsitektur ATMega 328 
(Sumber :Yuwono Martha Dinata ; 2015 : 7) 
 
Prinsip kerja pada arduino atmega 328 pada gambar diatas dimana ketika 
port input atau intruksi diterima akan diterima oleh CPU yang berfungsi 
sebagai pengolah data masukan, untuk bekerjanya sebuah CPU diperlukan 
beberapa perangkat sepert: 
1. Flash memory yang berfungsi menyimpan program data atau sofware yang 
diinputkan dari komputer sesuai dengan keiinginan pemograman sebagai 
reaksi dari input yang diterima CPU 
2. Memory kerja dikatakan karna fungsi dari bagian ini sebagai media 
penyimpanan sementara ketika perintah atau instruksi telah diterima oleh 
UART (antar muka serial) 
 
 
 
CPU 
32KB RAM 
Flash Memory 
(program) 
2KB RAM 
(Memory kerja) 
1KB RAM 
EEPROM 
Port input/output 
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CPU, sehingga jika kapasitas memory kerja semakin tinggi maka CPU 
dapat menyimpan intruksi lebih banyak 
3. EEPROM yang berfungsi sebagai penyimpanan data-data dasar pada CPU 
yang pada umumnya berupa konfigurasi BIOS dan pengaturan (setting) 
setelah CPU menerima input kemudian akan diproses untuk dilakukan 
aktivitas atau aksi sesuai dengan koding program yang telah dismartkan 
kedalam flash memory pada CPU, dan selanjutnya akan dikirimkan ke 
bagian port output. 
Proses kerja ini ini dapat ditampilkan dan dilihat secara visual pada panel  
LCD yang telah dikoneksikan pada CPU sehingga perintah atau intruksi 
dan reaksi atau output bisa diketahui statusnya. 
 
 
Fungsi Gambar 2.8 diatas sebagai berikut: 
1. Universal Asynchronous Receiver/Transmitter (UART) adalah antar muka 
yang digunakan untuk komunikasi serial seperti pada RS-232, RS-422 dan 
RS-485. 
2. 2KB RAM pada memory kerja bersifat volatile (hilang saat daya dimatikan), 
digunakan oleh variable-variabel di dalam program. 
3. 32KB RAM flash memory bersifat non-volatile, digunakan untuk menyimpan 
program yang dimuat dari komputer. Selain program, flash memory juga 
menyimpan bootloader. 
4. Bootloader adalah program inisiasi yang ukurannya kecil, dijalankan oleh 
CPU saat daya dihidupkan. Setelah boatloader selesai dijalankan, berikutnya 
program ini akan dijalankan di dalam RAM akan dieksekusi. 
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5. 1KB EEPROM bersifat non-volatile, digunakan untuk menyimpan data yang 
tidak boleh hilang saat daya dimatikan. Tidak digunakan pada papan Arduino. 
6. Central Processing Unit (CPU), bagian dari mikrokontroler untuk 
menjalankan setiap instruksi dari program. 
7. Port input/output, pin-pin untuk menerima data (input) digital atau analog, 
danmengeluarkan data (output) digital atau analog. (Sumber : Yuwono 
Martha Dinata ; 2015 : 7) 
 
2.7. Software Arduino IDE  
 IDE (Integrated Development Environment) Arduino merupakan aplikasi 
yang mencakup editor, compiler, dan uploader dapat menggunakan semua seri 
modul keluarga arduino, seperti Arduino Duemilanove, Uno, Bluetooth, Mega. 
Kecuali beberapa tipe board produksi arduino yang memakai mikrokontroler 
diluar seri AVR, seperti mikroprosesor ARM. Editor sketch pada IDE arduino 
juga mendukung fungsi penomoran baris,  mendukung fungsi penomoran baris, 
syntax highlighthing, yaitu pengecekan sintaksis kode sketch. Arduino yang 
dipakai adalah arduino versi 1.6.4 yang terlihat pada gambar 2.9. 
 
Gambar 2.10. Arduino IDE Versi 1.6.5 
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2.8.LCD (Liquid Crystal Display) 
 LCD (Liquid Cristal Display) adalah salah satu jenis display elektronik 
yang dibuat dengan teknologi CMOS logic yang bekerja dengan tidak 
menghasilkan cahaya tetapi memantulkan cahaya yang ada di sekelilingnya 
terhadap front-lit atau mentransmisikan cahaya dari back-lit. LCD (Liquid Cristal 
Display) berfungsi sebagai penampil data baik dalam bentuk karakter, huruf, 
angka ataupun grafik.LiquidCrystalDisplay (LCD) adalah komponen yang dapat 
menampilkan tulisan. Salah satu jenisnya memiliki dua baris dengan setiap baris 
terdiri atas enam belas karakter. LCD seperti itu biasa disebut LCD 16x2. 
 
Gambar 2.11. LCD Karakter16x2 
 Dari gambar 2.11. LCD karakter 16x2 dapat disimpul kan LCD  memiliki 
16 pin dengan fungsi pin masing-masing seperti yang terlihat pada Tabel 
2.2berikut : 
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Tabel 2.2.Pin-pin LCD 
(Sumber : Abdul Kadir ; 2013 : 196) 
No.Pin Nama Pin I/O Keterangan 
1 VSS Power Catu daya, ground (0v) 
2 VDD Power Catu daya positif 
3 
 
V0 Power 
Pengatur kontras, menurut datasheet, pin 
iniperlu dihubungkan dengan pin vss 
melalui resistor 5kΩ. namun, dalam 
praktik, resistor yang digunakan 
sekitar2,2kΩ 
4 RS Input 
Register Select 
· RS = HIGH : untuk mengirim data 
· RS = LOW : untuk mengirim 
instruksi 
5 R/W Input 
Read/Write control bus 
· R/W = HIGH : mode untuk 
membaca data di LCD 
 
Pada aplikasi umumnya RW diberi logika rendah “0”.Bus data terdiri dari 
4bit atau 8 bit. Jika jalur data 4 bit maka yang digunakan ialah DB4 sampai 
dengan DB7. Sebagaimana terlihat pada table deskripsi, interface LCD 
merupakan sebuah parallel bus, dalam hal ini sangat memudahkan dan sangat 
cepat dalam pembacaan dan penulisan data dari atau ke LCD. Kode ASCII yang 
ditampilkan sepanjang 8bit dikirim ke LCD secara 4bit atau 8bit pada satu waktu 
Jika mode 4bit yang digunakan, maka 2 nibble data dikirim untuk 
membuat sepenuhnya 8bit (pertama dikirim 4bit MSB lalu 4bit LSB dengan pulsa 
clock EN setiap nibblenya). Jalur control EN digunakan untuk memberitahu LCD 
bahwa mikrokontroler mengirimkan data ke LCD. Untuk mengirim data ke LCD 
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program harus menset EN ke kondisi high “1” dan kemudian menset dua jalur 
control lainnya (RS dan R/W) atau juga mengirimkan data ke jalur data bus. 
Saat jalur lainnya sudah siap, EN harus diset ke “0” dan tunggu beberapa 
saat, dan set EN kembali ke high “1”. Ketika jalur RS berada dalam kondisi low 
“0”, data yang dikirimkan ke LCD dianggap sebagai sebuah perintah atau 
instruksi khusus (seperti bersihkan layar, posisi kursor dll). Ketika RS dalam 
kondisi high atau “1”, data yang dikirimkan adalah data ASCII yang akan 
ditampilkan dilayar. Misal, untuk menampilkan huruf “A” pada layar maka RS 
harus diset ke “1”. Jalur control R/W harus berada dalam kondisi low (0) saat 
informasi pada data bus akan dituliskan ke LCD. Apabila R/W berada dalam 
kondisi high “1”, maka program akan melakukan query data dari LCD 
Instruksi pembacaan hanya satu, yaitu Get LCD status, lainnya merupakan 
instruksi penulisan, Jadi hampir setiap aplikasi yang menggunakan LCD, R/W 
selalu di set ke “0”. Jalur data dapat terdiri 4 atau 8 jalur.Mengirimkan data secara 
parallel baik 4bit atau 8bit merupakan 2 mode operasi primer. Untuk membuat 
sebuah aplikasi interface LCD, menentukan mode operasi merupakan hal yang pal
ing penting. 
Mode 8 bit sangat baik digunakan ketika kecepatan menjadi keutamaan 
dalam sebuah aplikasi dan setidaknya minimal tersedia 11 pin I/0 (3pin untuk 
control, 8pin untuk data).Sedangkan mode 4bit minimal hanya membutuhkan 7bit 
(3pin untuk control, 4 pin untuk data). Bit RS digunakan untuk memilih apakah 
data atau instruksi yang akan ditransfer antara mikrokontroler dan LCD. Jika bit 
ini diset (RS = 1), maka byte pada posisi kursor LCD saat itu dapat dibaca atau 
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ditulis. Jika bit ini di reset (RS = 0), merupakan instruksi yang dikirim ke LCD 
atau status eksekusi dari instruksi terakhir yang dibaca. 
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BAB III 
METODOLOGI PENELITIAN 
 
3.1.  Lokasi Penelitian 
Penelitian  dilaksanakan  di  Labolatorium dasar elektronika kampus  III  
Universitas Muhammadiyah Sumatera Utara, jalan Kapten Mukhtar Basri No.3 
Glugur Darat II Medan. 
3.2.  Peralatan  dan Bahan Penelitian 
Adapun bahan dan alat yang digunakan pada penilitian ini sebagai     
berikut : 
3.2.1. Bahan dan Peralatan Penelitian 
  Bahan-bahan yang digunakan untuk sistem pengamanan lalu lintas dari 
kemacatan saat kereta api melintas  ini yaitu 
1. Adaptor berfungsi menghidupkan program.. 
2. LCD 2 x 16 digunakan untuk menampilkan data sensor. 
3. Arduino Uno digunakan untuk mengontrol rangkaian keseluruhan. 
Saklar ON/OFF berfungsi untuk menghubung dan memutuskan tegangan. 
4. Timah sebagai bahan yang akan menghubungkan kaki komponen dengan 
jalur tembaga. 
5. Kabel Jamper yang akan digunakan untuk menghubungkan jalur rangkaian 
yang terpisah. 
6. Triplek digunakan sebagai alas tempatnya miniatur diletakkan. 
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3.2.2  Peralatan Penelitian  
 Peralatan penunjang yang digunakan untuk membuat sistem 
pengamanan lalu lintas dari kemacatan saat kereta api melintas 
ino ini yaitu : 
1. Multimeter sebagai pengukur dan pengetesan komponen yang mengacu 
pada besaran hambatan, Arus, dan Tegangan. 
2. Bor digunakan untuk membuat lubang pada PCB. 
3. Solder untuk mencairkan timah. 
4. Solder Atraktor sebagai penyedot timah. 
5. Bor kayu dengan mata ukuran diameter 3 mm, dan 6 mm. 
6. Penggaris untuk mengukur PCB. 
7. Pisau Cutter untuk memotong pelat PCB sesuai ukuran.’ 
8. Tang digunakan untuk memotong maupun mengelupas kabel maupun 
memotong kaki komponen 
9. Triflek sebagai wadah simulasi rangkain  
3.3 Perancangan Sistem 
3.3.1 Perancangan Hardware  
 Adapun perancangan hardware dengan menggunakan diagram blok dari 
sistem yang dirancang seperti yang diperlihatkan pada gambar 3.1berikut : 
  
 
 
 
Gambar 3.1 Diagram Blok Sistem Alat 
 
Arduino 
Uno  
R3 
ATMega  
328 
Adaptor 
Sensor 
Infrared 
Lampu 
LED 
LCD 
Motor 
Servo 
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Penjelasan dan fungsi dari masing – masing blok adalah sebagai berikut: 
1. IC Mikrokontroler ATMega 328 berfungsi sebagai pusat kendali dari 
keseluruhan sistem kerja rangkaian. 
2. Adaptor berfungsi sebagai menghidupkan program. 
3. Motor servo berfungsi untuk menurunkan dan menaikan palang pintu kereta 
api 
4. Display yang digunakan adalah LCD (Liquid Crystal Display)dengan ukuran 
16x2 karakter untuk menampilkan data input sensor dan informasi tulisan 
yang lain.  
5. Lampu LED berfungsi untuk menghidup lampu trafiic light 
6. kabel Berfungsi menghubungan komponen satu dengan yang lainnya. 
7. Sensor infraret berfungsi mendeteksi kereta api lewat 
 
3.3.2Software 
 Software yang digunakan dalam sistem pengamanan lalu lintas dari 
kemacatan saat kereta api melintas ini antara lain : 
1. Proteus 8.1 
  Software ini digunakan untuk menggambar skematik rangkaian. 
2. Arduino IDE 1.6.5 
  Software ini digunakan untuk penulisan program. 
3. Ms. Office Visio 
Aplikasi software ini digunakan untuk menggambar Flowchart dari 
alatyang akan dibuat. 
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3.4  PerancanganPerangkat Keras 
 Pada perancangan ini akan dijelaskan bagaimana skematik rangkaian dari 
setiap blok yang sudah dijelaskan sebelumnya. Bagian-bagian perancangan 
Hardware tersebut antara lain : 
 
3.4.1. Rangkaian Sistem Minimum Arduino Uno R3 
 Sistem minimum Arduino Uno R3 memiliki 14 pin I/O digital dan 6 pin 
I/O analog. Pin-pin tersebut dapat digunakan sebagai masukan dari Sensor Arus 
ACS 712, tampilan LCD karakter 16x2, Buzzer dan keluaran menuju rangkaian 
relay untuk menyambungkan dan memutuskan sumber tegangan listrik. 
 Pada Gambar 3.2. tampak jalur-jalur yang menghubungkan setiap pin I/O 
menuju mikrokontroler maupun jalur fitur lainnya pada sistem minimum Arduino 
Uno. 
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Gambar 3.2. Skema Rangkaian Sistem Minimum Arduino 
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3.4.2 . Perancangan Rangkaian Power Supply (PSA) 
Rangkaian ini berfungsi untuk mensupply tegangan ke seluruh rangkaian 
yang ada meliputi Arduiuno, Switch limit, Conveyor, LCD, Modul GSM, 
Rangkaian Relay dan Buzzer. Rangkaian PSA yang dibuat terdiri dari satu  
keluaran, yaitu 5 volt dari input tegangan mulai dari 9 volt sampai dengan 12 volt 
DC. Keluaran 5 volt ini digunakan untuk mensupply tegangan ke semua 
rangkaian. Rangkaian power supply ditunjukkan pada gambar 3.3: 
 
Gambar 3.3. Skematik Rangkaian Power Supply (PSA) 
Supply tegangan berasal dari adaptor atau bisa juga menggunakan baterai yang 
besar tegangannya berkisar 9 volt DC sampai 12 volt DC. Kemudian tegangan 
tersebut akan diratakan oleh kapasitor 470 μF. Regulator tegangan 5 volt (7805) 
digunakan agar keluaran yang dihasilkan tetap 5 volt walaupun terjadi perubahan 
pada tegangan masukannya. Led hanya sebagai indikator apabila PSA dinyalakan 
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3.5.  Flowchart Sistem  
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Gambar 3.4 Flowchart Sistem Kerja Alat 
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BAB IV 
HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
  Proses pengujian alat yang telah dikerjakan sangat menentukan 
berhasil tidak nya alat yang telah dikerjakan. Setelah pengujian dapat diketahui 
apakah alat yang telah dikerjakan mengalami kesalahan atau perlu diadakan 
perbaikan, dalam setiap pengujian dilakukan pengukuran yang nantinya akan 
digunakan untuk menganalisa hardware dan software serta komponen – 
komponen pendukung lainnya.  
 
4.1 Implementasi Sistem 
 Setelah kebutuhan sistem yang telah disiapkan telah terpenuhi, maka 
tahap selanjutnya adalah merancang dan membangun sistem yang akan dibuat.  
4.1.1 Rangkaian Arduino Uno  
 Arduino Uno pada perancangan alat ini merupakan bagian awal 
sebagai sistem kembali masukan sensor ultrasonic dan keluaran motor servo yang 
terhubung ke arduino 
 
Gambar 4.1 Rangkaian Arduini UNO 
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  Pada gambar 4.1 terlihat bahwa sistem minimum arduino terhubung 
dengan bagian yang lain seperti LCD 16x2, Sensor Ultrasonic dan motor servo. 
Pada sistem minimum arduino, terdapat lampu indikator yang di fungsikan untuk 
mengetahui apakah rangkain bekerja atau tidak 
 
4.2. Rangkaian Sistem Minimum Arduino Uno R3 
 Modul Arduino pada penelitian ini berfungsi sebagai control dari semua 
sistem pada mengatur pengamanan lalu lintas dari kemacatan saat kereta api 
melintas. Adapun Arduino yang dipakai pada penelitian ini adalah Arduino Uno 
R3. 
  Peralatan yang dibutuhkan untuk melakukan pengujian ini yaitu : 
1. Minimum Sistem Arduino Uno R3 
2. Kabel data Arduino Uno R3 
3. Software Arduino IDE  
  Blok diagram pengujian rangkaian LCD dengan Arduino Gambar 4.1 : 
 
 
Gambar 4.2 Blok Diagram Pengujian Modul Arduino Uno 
Langkah-langkah melakukan pengujian rangkaian Arduino: 
1. Buka aplikasi Arduino IDE  
2. Selanjutnya akan muncul tampilan awal “sketch_xxxxxx” secara otomatis. 
3. Mengetikkan listing program untuk pengujian Arduino. 
4. Klik SketchàVerify. Kemudian akan muncul kotak dialog untuk 
menyimpan file project yang baru dibuat.Dapat  dilihat pada Gambar 4.2. 
Laptop Kabel Data Arduino Arduino Uno 
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Gambar 4.3 Kotak DialogMenyimpan Program 
5. Kalau sudah tidak ada error, maka klik ikon àUpload atau Ctrl + U. 
Dapat dilihat pada gambar 4.3 di bawah ; 
 
Gambar 4.4 Proses Uploading Program Dari Komputer Ke Arduino 
Analisa Hasil Program : 
 Pada uji coba rangkaian ArduinoUno,tidak memerlukan menambahkan 
rangkaian lainnya, hanya cukup memakai led built in yang ada pada Arduino Uno 
tersebut.Dalam penulisan programnya hanya program untuk menghidupkan dan 
mematikan led secara otomatis dengan delay (waktu). Berikut listing program 
pengujian Arduino ini. 
void setup() { 
pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT); 
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} 
void loop() { 
digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH);    
delay(1000);                        
digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW);     
delay(1000);                        
} 
Pada listing program diatas, fungsi void setup()adalah sebuah 
program Arduinoperintah yang akan di baca sekali. Sedangkan void 
loop()adalah fungsi perintah yang akan di baca berulang-ulang. Pada 
pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT); adalah mendeklarasikan pin 13 (led built 
in) sebagai output digital, delay (1000); adalah menyatakan waktu tunda dalam 
satuan milidetik yang berati 1000ms = 1 detik, sedangkan 
digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); adalah memberikan nilai HIGH atau 1 pada 
PIN13 (led built in) dan digitalWrite LED_BUILTIN, LOW); adalah  memberikan 
nilai LOW atau 0 pada PIN13 (led built in). 
Secara keseluruhan hasil keluaran listing program yang ditunjukkan pada 
gambar 4.4 
 
Gambar 4.5Foto Hasil Pengujian 
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4.3 Pengujian Motor Servo 
Secaraprinsip, semua servo memiliki kaki dan fungsi yang sama.Namun 
ada dua jenis servo yang umum di pasaran, adayang putarannya terbatas, ada yang 
berputar hingga 360 derajat namun juga motor servo dapat berputar hingga 180 
derajat.Motor servo terdiri dari tiga buah kabel, kabel VCC(merah), GND 
(coklat), dan PWM (jingga). Fungsi kabel VCCdan GND sudah jelas sebagai jalur 
power supply. Sedangkankabel PWM untuk mengatur arah putaran servo. 
Peralatan yang di butuhkan dalam pengujian motor servo menggunakan 
arduino. 
1. Minimum sistem Arduino Uno R3 
2. Motor Servo 
3. DC Power Supply 
4. Seperangkat USB Data Cable 
5. Software Arduino IDE 
 
4.3.1Langkah-langkah Pengujian Rangkaian Servo MenggunakanArduino: 
Sambungan pin Arduino dan Servo adalah : 
Arduino Servo 
Pin 11 PWM (orange) 
VCC VCC 
GND GND 
Gambar Tabel 4.6 Tabel Sambungan Pin Arduino Dan Servo 
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Gambar 4.7 Pengujian Motor Mervo 
 
4.3.2 Menampilkan Pengujian Coding Program Motor Mervo 
 
intposisi = 0; 
intSERVO_MAX = 180; 
voidsetup() { 
// siapkan servo 
myservo.attach(PIN_SERVO); 
} 
voidloop() { 
// putar servo dari sudut 0 - 180 
for(int i=0; i<=SERVO_MAX; i++){ 
myservo.write(i); 
delay(10); 
} 
delay(2000); 
// putar balik ke sudut 0 
for(int i=SERVO_MAX; i>=0; i--){ 
myservo.write(i); 
delay(10); 
} 
delay(2000); 
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4.4 Pengujian LCD Karakter 16x2 
  Rangkaian LCD pada pembuatan alat ini untuk menampilkan data 
input dari Sensor Ultrasonik yang kemudian diproses oleh rangkaian Arduino 
UNO. 
 
 
 
 
 
 
Gambar 4.8 LCD Karakter 16x2 
// variables will change: 
int infraRed = 0;  
void setup() { 
  // initialize the LED pin as an output: 
  pinMode(ledPin, OUTPUT); 
  // initialize the pushbutton pin as an input: 
  pinMode(InfraPin, INPUT); 
} 
void loop() { 
  // read the state of the pushbutton value: 
  InfraState = digitalRead(InfraPin); 
// check if the pushbutton is pressed. If it is, the buttonState is HIGH: 
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  if (IntraState == HIGH) { 
    // turn LED on: 
    digitalWrite(ledPin, LOW); 
    lcd.setCursor(0,0); 
    lcd.print("Awas Hati-Hati"); 
    lcd.setCursor(0,1); 
    lcd.print("Kereta Mau Lewat"); 
  } else { 
    // turn LED off: 
    digitalWrite(ledPin, HIGH); 
    lcd.print("Kereta sdh Lewat"); 
    lcd.setCursor(0,1); 
    lcd.print("  Selamat Jalan "); 
  } 
} 
4.5Pengujian Sensor Infraret 
 Rangkaina sensor infraret ketika bagian lain yang lebih elastic 
mendapat bayangan, maka pada sisi lain akan mengalami perubahan tegangan 
yang sesuain dengan yang dihasilkan oleh lewat kerata Api. 
 Dalam pengujian sensor infraret adalah untuk mendeteksi kereta api 
yg akan melintas. 
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Gambar 4.9 Rangkaian Sensor Infraret 
// variables will change: 
int infraRed = 0;  
void setup() { 
  // initialize the LED pin as an output: 
  pinMode(ledPin, OUTPUT); 
  // initialize the pushbutton pin as an input: 
  pinMode(InfraPin, INPUT); 
} 
void loop() { 
  // read the state of the pushbutton value: 
  InfraState = digitalRead(InfraPin); 
// check if the pushbutton is pressed. If it is, the buttonState is HIGH: 
  if (IntraState == HIGH) { 
    // turn LED on: 
    digitalWrite(ledPin, LOW); 
  } else { 
 
44 
 
 
 
 
    // turn LED off: 
    digitalWrite(ledPin, HIGH); 
 
4.6  Pengujian Motor Servo 
 Motor servo adalah sebuah perengkat atau aktuator putar (motor) yang 
dirancang dengan sistem kontrol umpan balik loop tertutup (servo), sehinggah 
dapat diatur untuk menentukan dan memastikan posisi sudut dari poros output 
motor. 
 Dalam pengujian ini servo yang dipkai 2 buah masing-masing untuk 
palang pintu kereta api dan aspal,motor servo untuk palang dipasang pada pin 9 
pada Arduino UNO dan motor servo untuk aspal dipasang pada pin 10 pada 
Arduino UNO.Berikut data program untuk motor servo: 
 
#include <Servo.h> 
 
Servo servoAspal; 
Servo servoPalang; 
 
int pos1 = 0;    // variable to store the servo pos2ition 
int pos2 = 0; 
 
void setup() { 
  servoAspal.attach(9);  // attaches the servo on pin 9 to the servo object 
  servoPalang.attach(10); 
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} 
void loop() { 
Palang_Turun(); Aspal_Turun(); 
 delay(2000); 
 Palang_Naik();Aspal_Naik(); 
 delay(2000); 
} 
void Aspal_Naik() 
{ 
   for (pos2 = 30; pos2 <= 60; pos2 += 1) { // goes from 0 degrees to 180 degrees 
    // in steps of 1 degree 
    servoAspal.write(pos2);              // tell servo to go to pos2ition in variable 'pos2' 
    delay(15);                       // waits 15ms for the servo to reach the pos2ition 
  } 
} 
void Aspal_Turun(){ 
  for (pos2 = 60; pos2 >= 30; pos2 -= 1) { // goes from 180 degrees to 0 degrees 
    servoAspal.write(pos2);              // tell servo to go to pos2ition in variable 'pos2' 
    delay(15);                       // waits 15ms for the servo to reach the pos2ition 
  } 
} 
void Palang_Naik() 
{ 
   for (pos1 = 15; pos1 <= 100; pos1 += 1) { // goes from 0 degrees to 180 degrees 
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    // in steps of 1 degree 
    servoPalang.write(pos1);              // tell servo to go to pos1ition in variable 
'pos1' 
    delay(15);                       // waits 15ms for the servo to reach the pos1ition 
  } 
} 
void Palang_Turun(){ 
  for (pos1 = 100; pos1 >= 15; pos1 -= 1) { // goes from 180 degrees to 0 degrees 
    servoPalang.write(pos1);              // tell servo to go to pos1ition in variable 
'pos1' 
    delay(15);                       // waits 15ms for the servo to reach the pos1ition 
  } 
} 
 Pada void aspal turun memprogram servo untuk turun dan 
memposisikan servo 30 derajatfor (pos2 = 60; pos2 >= 30; pos2 -= 1)pada coding 
ini adalah rumus dari perulangan dari posisi servo 60 derajat dikurangi nilainya 
menjadi 30 derajat,untuk motor servo naik dan memposisikan servo 30 derajat for 
(pos2 = 30; pos2 <= 60; pos2 += 1) pada coding ini adalah rumus dari perulangan 
dari posisi  30 derajat ditambahkan nilainya menjadi 60,untuk palang naik dan 
memposisikan servo 15 derajat for (pos1 = 15; pos1 <= 100; pos1 += 1) pada 
coding ini adalah rumus dari perulangan dari posisi 15 derajat ditambahkan 
nilainya menjadi 100 derajat,untuk palang turun dan memposisi servo 100 derajat 
for (pos1 = 100; pos1 >= 15; pos1 -= 1) pada coding ini adalah rumus dari 
perulangan dari posisi 100 dikurangi nilainya menjadi 15 derajat. 
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Gambar 4.10Rangkaian Aspal Tertutup 
 
 
                       Gambar 4.11Rangkaian Aspal terbuka 
 
 
 
 
 
48 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 4.12 Rangkaian Palang Tertutup 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 4.13 Rangkaian Palang Terbuka 
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4.7 Pengujian Lampu LED 
 Pengujian lampu LED terdiri dari tiga persimpangan jalan yang telah 
dirakit dalam miniat 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
   Gambar 4.14 Pengujian Lampu LED 
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Blink 
  Turns an LED on for one second, then off for one second, repeatedly. 
  Most Arduinos have an on-board LED you can control. On the UNO, MEGA 
and ZERO 
  it is attached to digital pin 13, on MKR1000 on pin 6. Merah1 is set to 
  the correct LED pin independent of which board is used. 
  If you want to know what pin the on-board LED is connected to on your Arduino 
  model, check the Technical Specs of your board at: 
  https://www.arduino.cc/en/Main/Products 
  modified 8 May 2014 
  by Scott Fitzgerald 
  modified 2 Sep 2016 
  by Arturo Guadalupi 
  modified 8 Sep 2016 
  by Colby Newman 
  This example code is in the public domain. 
  http://www.arduino.cc/en/Tutorial/Blink 
*/ 
int Merah1  = 13; 
int Kuning1 = 12; 
int Hijau1  = 11; 
int Merah2  = 10; 
int Kuning2 = 9; 
int Hijau2  = 8; 
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int Merah3  = 7; 
int Kuning3 = 6; 
int Hijau3  = 5; 
// the setup function runs once when you press reset or power the board 
void setup() { 
  // initialize digital pin Merah1 as an output. 
  pinMode(Merah1, OUTPUT); 
  pinMode(Kuning1, OUTPUT); 
  pinMode(Hijau1, OUTPUT); 
  pinMode(Merah2, OUTPUT); 
  pinMode(Kuning2, OUTPUT); 
  pinMode(Hijau2, OUTPUT); 
  pinMode(Merah3, OUTPUT); 
  pinMode(Kuning3, OUTPUT); 
  pinMode(Hijau3, OUTPUT); 
 
  digitalWrite(Merah1, HIGH); 
  digitalWrite(Merah2, HIGH); 
  digitalWrite(Merah3, HIGH); 
  delay(3000); 
} 
// the loop function runs over and over again forever 
void loop() { 
  //Lampu 1 Jalan 
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  digitalWrite(Kuning1, HIGH); 
  delay(2000); 
  digitalWrite(Hijau1, HIGH); 
  digitalWrite(Merah1, LOW);  
  digitalWrite(Kuning1, LOW); 
  delay(1000); 
  //Lampu 1 Hati-Hati kemudian Berhenti 
  digitalWrite(Kuning1, HIGH); 
  digitalWrite(Hijau1, LOW); 
  delay(2000); 
  digitalWrite(Merah1, HIGH); 
  digitalWrite(Kuning1, LOW); 
 
  //Lampu 2 Jalan 
  digitalWrite(Kuning2, HIGH); 
  delay(2000); 
  digitalWrite(Hijau2, HIGH); 
  digitalWrite(Merah2, LOW);  
  digitalWrite(Kuning2, LOW); 
  delay(1000); 
  //Lampu 2 Hati-Hati kemudian Berhenti 
  digitalWrite(Kuning2, HIGH); 
  digitalWrite(Hijau2, LOW); 
  delay(2000); 
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  digitalWrite(Merah2, HIGH); 
  digitalWrite(Kuning2, LOW); 
 
//Lampu 3 Jalan 
  digitalWrite(Kuning3, HIGH); 
  delay(2000); 
  digitalWrite(Hijau3, HIGH); 
  digitalWrite(Merah3, LOW);  
  digitalWrite(Kuning3, LOW); 
  delay(1000); 
  //Lampu 3 Hati-Hati kemudian Berhenti 
  digitalWrite(Kuning3, HIGH); 
  digitalWrite(Hijau3, LOW); 
  delay(2000); 
  digitalWrite(Merah3, HIGH); 
  digitalWrite(Kuning3, LOW); 
} 
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BAB V 
KESIMPULAN DAN SARAN 
 
5.1.  Kesimpulan 
  Dari perancangan alat sistem pengamanan perlintasan kereta api 
terhadap jalur lalu lintas jalan raya berbasis arduino, kemudian dilakukan 
pengujian dan analisanya sehingga didaptkan kesimpulan sebagai berikut : 
1. Dari pengujian yang telah dilakukan, apabila kereta api mlintas dengan 
jarak 50 meter maka seensor ultra sonik bekerja membaca program, 
palang kereta akan turun secara otomatis. 
2. Pada pengujian alat ketika sensor ultra sonic bekerja maka program akan 
bekerja untuk menaikan aspal, miniatur ini di buat untuk mengurangi 
angka kecelakaan saat kereta api melintas. 
3. Pada penerapan alat ini, alat perancangan pengamanan perlintasan kereta 
api terhadap jalur lalu lintas jalan rayaberbasis arduino dapat diterapkan 
oleh PT. KAI, karna alat ini sangat sederhana dan bisa terapkan oleh PT. 
KAI. 
5.2. Saran 
  Untuk pengembangan lebih lanjut dari alat ini agar lebih sempurna, 
maka beberapa saran sebagai berikut: 
1. Pengembangan alat ini sangat masih sangat memungkinkan dan dapat 
disempurnakan dengan adanya penambahan-penambahan sensor dan 
wifi agar bisa memantau dari jarak jauh. 
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2. Perlunya ditambahkan pengamanan disetiap kereta api melintas agar 
masyarakat lebih berhati-hati dalam melewati lintasan kereta api dan 
mengurangi angka kecelakaan. 
3. Sitem palang dan aspal yang naik saat kereta api melintas, disitu bisa 
ditambahkan lagi dengan sensor yang lebih akurat. 
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ABSTRAK 
Saat ini banyak pengerdara sepeda motor maupun pengendara roda 4 (mobil) 
yang menerobos lampu lalu lintas (trafic light) dan melanggar rambu lalu lintas 
karna itu dapat membahayakan pada pengemudi kendaraan.kurangnya kesadaran 
diri untuk keselamatan saat berada dipertlintasan kereta api yang berpalang 
,maka timbulah ide untuk merancangan sistem pengamanan lalu lintas yang 
diharapkan bisa mengatasi tidak dislipinnya pengemudi kendaraan. 
Kata kunci: LCD,arduino,motor servo,lampu led,switch limit 
 
1.PENDAHULUAN 
1,1 Latar Belakang 
Kereta api merupakan moda 
angkutan massal yang memiliki 
banyak kelebihan dari moda 
angkutan lain terutama sebagai solusi 
dari masalah kemacetan yang terjadi 
di tanah air. Kenyamanan dalam 
perjalanan yang bebas macet 
membuat banyak masyarakat 
menggunakan moda transportasi ini 
sebagai alat transportasi mereka. 
Tingginya minat masyarakat pada 
kereta api ditanggapi positif oleh 
pemerintah karena sesuai dengan 
semangat pemerintah untuk 
mengadakan moda transportasi 
massal yang dapat mengurangi 
kemacetan, hemat energi dan lebih 
ramah lingkungan sehingga 
pembangunan dan perbaikan 
prasarana serta sarana kereta api 
semakin ditingkatkan pula. Semakin 
meningkatnya jumlah sarana kereta 
api membuat lalu lintas perjalanan 
kereta api juga menjadi semakin 
padat sementara peningkatan jumlah 
jalur cenderung tetap sehingga sering 
membuat kereta api harus saling 
menunggu giliran memakai jalur 
sesuai dengan perintah yang 
diberikan petugas pengatur 
perjalanan kereta api dari stasiun 
karena beberapa kereta api itu akan 
melewati jalur yang sama.  
Dengan prosedur perjalanan 
seperti ini seharusnya keamanan 
perjalanan kereta api dapat dijaga 
sebab selama petugas pengatur 
perjalanan kereta api distasiun 
mampu memonitor keberadaan 
kereta api dan dapat mengaturnya 
dengan memberi arahan yang jelas 
melalui sistem persinyalan yang ada 
serta masinis yang berada diatas 
kereta api tetap konsentrasi dalam 
melihat sinyal yang diberikan ketika 
menjalankan kereta api maka semua 
perjalanan kereta api akan aman. 
Namun beberapa tahun belakangan 
ini ada terjadi tabrakan antar kereta 
api distasiun yang menimbulkan 
banyak korban jiwa. Hal ini 
membuktikan bahwa untuk menjaga 
keamanan perjalanan kereta api 
tidaklah cukup hanya dengan 
kemampuan manusia saja, namun 
juga perlu didukung oleh teknologi. 
Pada saat ini teknologi yang banyak 
dipakai oleh negara-negara maju 
dalam memonitor perjalanan kereta 
api mereka adalah GPS. 
 
 
 
 
 Dengan menggunakan GPS 
posisi dan kecepatan kereta api dapat 
dipantau oleh petugas sehingga 
petugas dapat lebih menjaga 
keselamatan perjalanan kereta api. 
GPS (Global Positioning System) 
adalah sistem satelit navigasi dan 
penentuan posisi yang dimiliki dan 
dikelola oleh Amerika Serikat.Sistem 
ini didesain untuk memberikan posisi 
dan kecepatan tiga-dimensi serta 
informasi mengenai waktu, secara 
kontinyu di seluruh dunia tanpa 
bergantung waktu dan cuaca, bagi 
banyak orang secara simultan.Saat 
ini GPS sudah banyak digunakan 
orang di seluruh dunia dalam 
berbagai bidang aplikasi yang 
menuntut informasi tentang posisi, 
kecepatan, percepatan ataupun waktu 
yang teliti.GPS dapat memberikan 
informasi posisi dengan ketelitian 
bervariasi dari beberapa millimeter 
(orde nol) sampai dengan puluhan 
meter. Di Indonesia sendiri 
penggunaan GPS sudah dimulai 
sejak beberapa tahun yang lalu dan 
terus berkembang sampai saat ini 
baik dalam volume maupun jenis 
aplikasinya.(Yudi Yuliyunus M.) 
Perlintasan kereta api yang ada 
di Indonesia masih banyak yang 
belum memiliki fasilitas yang 
memadai contohnya alat pemantau 
keamanan perlintasan kereta api 
sehingga petugas pos yang bekerja 
mengalami kesulitan dalam 
memantau keamanan di area 
perlintasan kereta api. Selain itu, 
sistem membuka dan menutup pintu 
perlintasan masih dilakukan secara 
manual. Hal ini membuat sistem 
keamanan di perlintasan menjadi 
kurang efisien. Untuk meningkatkan 
keamanan dan memudahkan petugas 
dalam mengawasi area pintu 
perlintasan, dibutuhkan alat bantu 
yang dapat memantau perlintasan 
kereta api menggunakan CCTV yang 
terkoneksi dengan handphone 
petugas, agar petugas dapat 
memantau perlintasan kereta api 
walaupun sedang tidak berada di 
tempat. Selain itu, dibuat juga palang 
pintu perlintasan yang dapat 
membuka dan menutup secara 
otomatis untuk mengurangi 
kemungkinan terjadinya kegagalan 
operator dalam membuka dan 
menutup pintu perlintasan. Oleh 
karena itu dibuatlah alat pemantau 
keamanan perlintasan kereta api yang 
akan memantau ketika kereta api 
datang. kemacetan dan kecelakaan 
untuk diterapkan dijalan raya. 
Berdasarkan uraian diatas maka 
peneliti akan merancang “Sistem 
Pengamanan Perlintasan Kereta 
Api Terhadap Jalur Lalu Lintas 
Jalan Raya”. 
 
2. TINJAUAN PUSTAKA 
2,1 Tinjauan Pustaka Relevan 
Sering terjadinya kemacatan 
serta kecelakaan di persimpangan 
perlintasan kereta api di jl.prof 
HM.yamin sh,disebabkankarena 
padatnya volume kendaraan yang 
melintas dijalan tersebut.serta 
frekuensi kereta apiyang 
melintas juga cukup sering,mengakib
atkan kepadatan kendaraan akan 
semakin bertambah di jam-jam sibuk 
seperti pagi 
hari dan Jam pulangkerja sore hari.ke
macatan tentu tidak terhindarkan lagi
,serta perilaku pengendara yang tidak 
tertib berlalu lintas semakin 
memperparah kemacatan di wilayah 
tersebut.tidak jarang terjadi 
kemacatan akibat mereka terjebak di 
perlintasan kereta api. 
Di samping itu pengaturan 
traffic light belum terasa 
optimal,traffic light yang ada di 
perlintasan kereta saat ini 
 
 
 
 
tidak situasional.karena apabila peng
aturan traffic light sudah situasional 
maka 
kemacatan yang terjadi bisa diminim
asilir.hampir semua perlintasan 
kereta api fungsi traffic light belum 
terintegrasi dengan kedatangan 
kereta api.contoh adalah ketika 
traffic light dijalur satu yang 
memotong jalur 2 berwarna 
hijau,sementara dijalur 2 traffic light 
berwarna marah.di saat bersamaan 
peringatan dini keberadaan kereta api 
berbunyi,otomatis palang pintu akan 
diturunkan dan praktis kendaraan 
dari jalur 1 akan berhenti selama 
kereta api melintas padahal lampu 
masih hijau. 
  setelah kereta api lewat traffic 
light berubah menjadi merah.bayang
kan apabila frekuensi kereta yang 
lewat tinggi,maka kemacatan akan 
semakin parah pada jalur 1 karena 
durasi traffi light hijaunya akan 
berkurang setiap kereta api 
melintas.sementara pada 
jalur 2 meskipun traffi light merah,ke
ndaraan masih bisa melintas,apabila 
disaat 
yang bersamaan kereta juga melintas.
meski pun hal itu melanggar 
aturan,hal ini tentu tidak akan terjadi 
apabila kita bisa mengoptimalkan 
system penteksi kedatangan atau  
keberadaan kereta pada lintasan 
tersebut,skripri ini saya angkat dari 
jurnal.(Ali Murtadlo, 2009), 
(Anonim, 2009), (Maulanan Sijabat, 
2         1 Bagian Hardware 
 Berupa papan yang berisi I/O, 
seperti Gambar 2.5. 
 
 
Gambar 2.5. Board Arduino 
(Sumber: Yuwono Martha Dinata ; 
2015 : 3 ) 
 Arduino memiliki 14 pin 
input/output yang mana 6 pin dapat 
digunakan sebagai output PWM 
(Pulse Width Modulation), 6 analog 
input, crystal osilator 16 MHz, 
koneksi USB, jack power, kepala 
ICSP, dan tombol reset. Arduino 
mampu men-support 
mikrokontroller; dapat dikoneksikan 
dengan komputer menggunakan 
kabel USB. 
 
Gambar 2.6. Arduino Uno 
ATMega 328 Pin Mapping 
 Setiap 14 pin digital pada 
arduino dapat digunakan sebagai 
input atau output, menggunakan 
fungsi pinMode(), digitalWrite(), dan 
digitalRead(). Input/output 
dioperasikan pada 5 volt. Setiap pin 
dapat menghasilkan atau menerima 
maximum 40 mA dan memiliki 
internal pull-up resistor 
(disconnected oleh default) 20-50K 
Ohm. 
Beberapa pin memiliki fungsi 
sebagai berikut : 
1. Serial : 0 (RX) dan 1 (TX). 
Digunakan untuk menerima 
(RX) dan mengirim (TX) TTL 
data serial. Pin ini terhubung 
pada pin yang koresponding 
dari USB  ke TTL chip serial.  
 
 
 
 
2. PWM : 3, 5, 6, 9, 10, dan 11. 
Mendukung 8-bit output PWM 
dengan fungsi analogWrite(). 
3. Interupt eksternal : 2 dan 3. Pin 
ini dapat dikonfigurasikan untuk 
trigger sebuah interap pada low 
value, rising atau falling edge, 
atau perubahan nilai. 
4. SPI : 10 (SS), 11 (MOSI), 12 
(MISO), 13 (SCK). Pin ini 
mensuport komunikasi SPI, yang 
mana masih mendukung 
hardware, yang tidak termasuk 
pada bahasa arduino. 
5. LED : 13. Ini adalah dibuat 
untuk koneksi LED ke digital 
pin 13. Ketika pin bernilai 
HIGH, LED hidup, ketika pin 
LOW, LED mati. 
 
1. Bagian Software 
Berupa Sofware Arduino yang 
meliputi Integrated 
Depelopment Enviroment (IDE) 
untuk menulis program. Arduino 
memerlukan instlasi driver untuk 
menghubungkan dengan 
komputer. Pada IDE terdapat 
contoh program dan library 
untuk pengembangan program. 
IDE software Arduino yang 
digunakan diberi nama Sketch, 
seperti Gambar 2.7. 
 
Gambar 2.7. Software 
Arduino 
(Sumber: Yuwono Martha 
Dinata ; 2015 : 4) 
 
Contoh Penulisan Code Program 
pada Arduino Uno. 
 
int i; 
void setup() {// put your setup 
code here, to run 
once:pinMode(13,OUTPUT); 
  digitalWrite(13,LOW); 
  Serial.begin(9600); 
  i=10; 
} 
void loop() { 
  // put your main code 
here, to run repeatedly: 
  digitalWrite(13,LOW);  
delay(500); 
  digitalWrite(13,HIGH); 
delay(500); 
  Serial.print("Serial 
Test "); 
  Serial.println(i); 
  i--; 
  if(i<=0) i=10; 
} 
010). 
 3. METEDOLOGI PENELITIAN 
3.1.  Lokasi Penelitian 
Penelitian dilaksanakan diLab
olatorium dasar elektronika kampus 
III  Universitas Muhammadiyah 
Sumatera Utara, jalan Kapten 
Mukhtar Basri No.3 Glugur Darat II 
Medan. 
3.2.  Peralatan  dan Bahan 
Penelitian 
Adapun bahan dan alat yang 
digunakan pada penilitian ini sebagai     
berikut : 
3.2.1. Bahan dan Peralatan 
Penelitian 
  Bahan-bahan yang digunakan 
untuk sistem pengamanan lalu lintas 
dari kemacatan saat kereta api 
melintas  ini yaitu 
7. Adaptor berfungsi 
menghidupkan program.. 
8. LCD 2 x 16 digunakan untuk 
menampilkan data sensor. 
9. Arduino Uno digunakan 
untuk mengontrol rangkaian 
keseluruhan. 
Saklar ON/OFF berfungsi untuk 
menghubung dan memutuskan 
tegangan. 
10. Timah sebagai bahan yang 
akan menghubungkan kaki 
 
 
 
 
komponen dengan jalur 
tembaga. 
11. Kabel Jamper yang akan 
digunakan untuk 
menghubungkan jalur 
rangkaian yang terpisah. 
12. Triplek digunakan sebagai 
alas tempatnya miniatur 
diletakkan. 
 
 
3.2.2  Peralatan Penelitian  
 Peralatan penunjang yang 
digunakan untuk membuat  Sistem 
Pengamanan Perlintasan Kereta 
Api Terhadap Jalur Lalu Lintas 
Jalan Raya ini yaitu: 
1. ARDUINO ONU 
 
Arduino merupakan 
mikrokontroler yang memang 
dirancang untuk bisa digunakan 
dengan mudah oleh para 
teknisi.Dengan demikian, tanpa 
mengetahui bahasa pemograman, 
Arduino bisa digunakan untuk 
menghasilkan karya yang 
canggih.Hal ini seperti yang 
diungkapkan oleh Mike Schmidt. 
 
 
2.Motor Servo 
Motor servo adalah sebuah 
perangkat atau aktuator putar (motor) 
yang dirancang dengan sistem 
kontrol umpan balik loop tertutup 
(servo), sehingga dapat di set-up atau 
di atur untuk menentukan dan 
memastikan posisi sudut dari poros 
output motor. 
                                                                          
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    1. Multimeter sebagai pengukur   
dan pengetesan komponen 
yang mengacu pada besaran 
hambatan, Arus, dan 
Tegangan. 
2. Bor digunakan untuk membuat 
lubang pada PCB. 
3. Solder untuk mencairkan 
timah. 
4. Solder Atraktor sebagai 
penyedot timah. 
5. Bor kayu dengan mata ukuran 
diameter 3 mm, dan 6 mm. 
6. Penggaris untuk mengukur 
PCB. 
7. Pisau Cutter untuk memotong 
pelat PCB sesuai ukuran.’ 
8. Tang digunakan untuk 
memotong maupun 
mengelupas kabel maupun 
memotong kaki komponen 
9. Triflek sebagai wadah simulasi 
rangkain  
 
        
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.5.  Flowchart Sistem 
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HASIL DAN PEMBAHASAN 
4.1.  Hasil Penelitian 
 
                     4.1  Hasil    Proses pengujian alat yang telah dikerjakan sangat menentukan berhasil tidak nya alat yang telah dikerjakan. Setelah pengujia
menganalisa hardware dan software 
serta komponen – komponen 
pendukung lainnya. 
4.2. Rangkaian Sistem Minimum A
rduino Uno R3 
 Modul Arduino pada penelitian ini 
berfungsi sebagai control dari semua 
sistem pada mengatur pengamanan lalu 
lintas dari kemacatan saat kereta api 
melintas. Adapun Arduino yang dipakai 
pada penelitian ini adalah Arduino Uno 
R3. 
  Peralatan yang dibutuhkan 
untuk melakukan pengujian ini yaitu : 
4. Minimum Sistem Arduino Uno 
R3 
5. Kabel data Arduino Uno R3 
6. Software Arduino IDE  
  Blok diagram pengujian 
rangkaian LCD dengan Arduino Gambar 
4.1 : 
 
 
 
Gambar 4.2 Blok Diagram Pengujian 
Modul Arduino Uno 
4.3 Pengujian Motor Servo 
Secaraprinsip, semua servo 
memiliki kaki dan fungsi yang 
sama.Namun ada dua jenis servo 
yang umum di pasaran, adayang 
putarannya terbatas, ada yang 
berputar hingga 360 derajat namun 
juga motor servo dapat berputar 
hingga 180 derajat.Motor servo 
terdiri dari tiga buah kabel, kabel 
VCC(merah), GND (coklat), dan 
PWM (jingga). Fungsi kabel 
VCCdan GND sudah jelas sebagai 
jalur power supply. Sedangkankabel 
PWM untuk mengatur arah putaran 
servo. 
 
 
 
 
.  
Gambar 4.3 Pengujian Motor 
Mervo 
START 
Input Pemograman 
pemrograman  
Proses 
Pembacaan sensor 
ultra sonic 
Proses 
pembacaa
n input 
kereta api 
melintas 
Motor servo Mulai Bekerja 
untuk menikan dan 
menurunkan palang pintu 
STOP 
Laptop Kabel Data Ardui
 
 
 
 
4.3.1 Menampilkan Pengujian 
Coding Program Motor Mervo 
intposisi = 0; 
intSERVO_MAX = 180; 
voidsetup() { 
// siapkan servo 
myservo.attach(PIN_SERVO
); 
} 
voidloop() { 
// putar servo dari sudut 0 - 
180 
for(int i=0; 
i<=SERVO_MAX; i++){ 
myservo.write(i); 
delay(10); 
} 
delay(2000); 
// putar balik ke sudut 0 
for(int i=SERVO_MAX; 
i>=0; i--){ 
myservo.write(i); 
delay(10); 
} 
delay(2000); 
  
4.4 Pengujian Sensor Infraret 
 Rangkaina sensor infraret 
ketika bagian lain yang lebih elastic 
mendapat bayangan, maka pada sisi 
lain akan mengalami perubahan 
tegangan yang sesuain dengan yang 
dihasilkan oleh lewat kerata Api. 
 Dalam pengujian sensor 
infraret adalah untuk mendeteksi 
kereta api yg akan melintas. 
 
Gambar 4.4 Rangkaian Sensor 
Infraret 
// variables will change: 
int infraRed = 0;  
void setup() { 
  // initialize the LED pin as an 
output: 
  pinMode(ledPin, OUTPUT); 
  // initialize the pushbutton pin as an 
input: 
  pinMode(InfraPin, INPUT); 
} 
void loop() { 
  // read the state of the pushbutton 
value: 
  InfraState = digitalRead(InfraPin); 
// check if the pushbutton is pressed. 
If it is, the buttonState is HIGH: 
  if (IntraState == HIGH) { 
    // turn LED on: 
    digitalWrite(ledPin, LOW); 
  } else { 
    // turn LED off: 
    digitalWrite(ledPin, HIGH); 
5. KESIMPULAN DAN SARAN 
5.1 Kesimpulan 
 Dari perancangan alat sistem 
pengamanan perlintasan kereta api 
terhadap jalur lalu lintas jalan raya 
berbasis arduino, kemudian 
dilakukan pengujian dan analisanya 
sehingga didaptkan kesimpulan 
sebagai berikut : 
4. Dari pengujian yang telah 
dilakukan, apabila kereta api 
mlintas dengan jarak 50 
meter maka seensor ultra 
sonik bekerja membaca 
program, palang kereta akan 
turun secara otomatis. 
5. Pada pengujian alat ketika 
sensor ultra sonic bekerja 
maka program akan bekerja 
untuk menaikan aspal, 
miniatur ini di buat untuk 
mengurangi angka kecelakaan 
saat kereta api melintas. 
6. Pada penerapan alat ini, alat 
perancangan pengamanan 
perlintasan kereta api 
terhadap jalur lalu lintas jalan 
raya berbasis arduino dapat 
diterapkan oleh PT. KAI, karna 
 
 
 
 
alat ini sangat sederhana dan 
bisa terapkan oleh PT. KAI. 
 
 
 
5.2 Saran 
 Untuk pengembangan lebih 
lanjut dari alat ini agar lebih 
sempurna, maka beberapa saran 
sebagai berikut: 
1. Pengembangan alat ini sangat 
masih sangat memungkinkan 
dan dapat disempurnakan 
dengan adanya penambahan-
penambahan sensor dan wifi 
agar bisa memantau dari jarak 
jauh. 
2. Perlunya ditambahkan 
pengamanan disetiap kereta api 
melintas agar masyarakat lebih 
berhati-hati dalam melewati 
lintasan kereta api dan 
mengurangi angka kecelakaan. 
3. Sitem palang dan aspal yang 
naik saat kereta api melintas, 
disitu bisa ditambahkan lagi 
dengan sensor yang lebih 
akurat. 
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